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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
(§5) Schaltungsanordnung zum Auswerten der Signale eines Giergeschwindigkeitssensors 

(§) Die Schaltungsanordnung wertet die Signale eines Gier- : " 

geschwindigkeitsreglers (10) in einem Regelkreis (5) a us, der 
zur Fahrstabilitatsregelung in einem Kraftfahrzeug (4) dient. 
Mit einem Tern pe rat ursensor (7) wird die Temperaturabhan- 
gigkeit des Sensorsignals kompensiert. Kennlinienparameter 
des Giergeschwindigkeitssensors (1) sind aber ntcht nur von 
der Temperatur abhangig, ihre Temperaturabhangigkeit ist 
auch sansorspe2ifisch, d. h. sie streut von einem Sensor auf 
den anderen. Diese Abhangigkeit wird mit ersten Auswerte- 
mitteln in einer reglerzyklussynchronen Ebene und mit 
zweiten Auswertemittein in einer Adaptionsebene kompen- 
siert. Mit den ersten Auswertemittein wird aus den eiektri- 
schen Signaten des Giergeschwindigkeitssensors (1) und 
des Temperatursensors (7) die augenblickliche Grerge- 
m schwindigkeit berechnet. Mit den 2weiten Auswertemittein 
g werden in Abhangigkeit von der Temperatur spezifische 
( Kennlinienparameter des jeweiligen Giergeschwindigkeits- 
sensors (1) ermittelt. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft eine Schaltungsanordnung nach dem Oberbegriff von Anspruch 1. Eine solche Anord- 
nung kann z. B. in einer Gierregelung verwendet werden, mit der die Fahrstabilitat eines Kraftfahrzeugs erhoht 
wird, z. B. bei falschen Fahrmandvern durch den Fahrer oder um einen Seitenwind zu kompensieren. Gierbewe- 
gungen sind Drehungen des Kraftfahrzeugs um seine Hochachse, d. h. um eine senkrecht zu der Fahrbahnober- 
flache durch seinen Schwerpunkt veriaufende Achse. 

FahrzeugstellgroBen fur eine Gierregelung konnen entweder ein asymmetrisches Bremsen des Fahrzeugs 
durch eine ausschlieBliche oder unterschiedlich starke Betatigung der Bremsen auf einer Seite des Kraftfahr- 
zeugs oder eine Verstellung des Hinterachslenkwinkels bei einem Kraftfahrzeug mit Hinterradlenkung sein. 

Bei einer bekannten Vorrichtung zur Regelung der Fahrzeugbewegung wird der EinfluB von destabilisieren- 
den Kraften am Fahrzeug durch Messen eines aktuellen "Giergrades" festgestellt, ein erwunschter Giergrad 
ermittelt und mit dem aktuellen Giergrad verglichen, und gemaB dem Vergleichsergebnis die Bremsen betatigt, 
um das Fahrzeug stabil zu halten(DE 39 19 347 Al). 

Die Giergeschwindigkeit (auch als Gierrate bezeichnet) wird mit einem Gier- oder Drehgeschwindigkeitssen- 
sor (auch Gierratensensor) gemessen und in ein elektrisches Signal umgesetzt. Die Gute des verwendeten 
Sensors bestimmt maBgeblich die Genauigkeit der Fahrstabilitatsregelung. Wirtschaftlich in Serien produzierte 
Giergeschwindigkeitssensoren, die in Kraftfahrzeugen verwendet werden konnen, basieren zum Beispiel auf 
dem Prinzip der Messung des Einflusses der Corioliskraft auf eine schwingende Keramikstruktur (Fox, C.H.J.: 
Vibrating Cylinder Gyro — Theory of Operation and Error Analysis. University of Stuttgart Gyro Symposium, 
September 1988) oder auf ein stimmgabelahnliches Bauteil (JEE, September 1990, Seiten 99 bis 104). 

Das wesentliche technische Problem insbesondere kostengunstiger Sensoren liegt darin, daB die Kennlinien- 
parameter (Steigung und Nullpunktsordinate) stark von der Temperatur abhangen und daB diese Temperatur- 
abhangigkeit selbst bei in Serie gefertigten Sensoren stark von Sensor zu Sensor streut Aus der Praxis ist es 
bekannt, einen Temperatursensor vorzusehen und die Abhangigkeit des Sensorsignals von der Temperatur 
rechnerisch zu korrigieren. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, zusatzlich zu dem EinfluB der Temperatur auf das Sensorsignal die 
fur den einzelnen Sensor spezifische Temperaturabhangigkeit der Kennlinienparameter auszugleichen. 
Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB durch die Schaltungsanordnung nach Anspruch 1 gelost 
ZweckmaBige Weiterbildungen der Erfindung sind in den Unteranspriichen niedergelegt. 
Ein Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung wird im folgenden anhand der Zeichnung erlautert Es zeigen: 
Fig. I einen Giergeschwindigkeits-Regelkreis fur ein Kraftfahrzeug, 
Fig. 2 Kennlinien von in diesem Regelkreis verwendeten Drehgeschwindigkeitssensoren, 
Fig. 3a und 3b Beispiele fur sensors pezifische, d. h. von Sensor zu Sensor streuende, Verlaufe der relativen 
Steigungsanderung und desOffsetwertes uber der Sensortemperatur, 

Fig. 4 ein FluBdiagramm von ersten Auswertemitteln des Regelkreises nach Fig. 1 und 
Fig. 5 ein FluBdiagramm von zweiten, adaptiven Auswertemitteln des Regelkreises nach Fig. 1. 
Ein Giergeschwindigkeits-Regelkreis (Fig. 1) weist im wesentlichen folgende Bestandteile auf: einen Gierge- 
schwindigkeitssensor 1, ein elektronisches Steuergerat 2, einen Aktor oder Actuator 3 und ein Kraftfahrzeug 4, 
dessen Giergeschwindigkeit von dem Sensor 1 gemessen wird. Der Aktor 3 empfangt flber eine Signalleitung 6 
Stellsignale des elektronischen Steuergerats 2 und erzeugt daraufhin Giermomente, d. h. Drehmomente um die 
Hochachse des Kraftfahrzeugs 4. Dies kann wie erwahnt durch ein unterschiedlich starkes Bremsen auf der 
linken und auf der rechten Fahrzeugseite oder auch durch ein Lenken der Hinterachse des Kraftfahrzeugs 4 
erfolgen. Der Giergeschwindigkeitssensor 1, der Aktor 3 und das Kraftfahrzeug 4 sind allgemein bekannt, sie 
sind deshalb in der Zeichnung nur als Blocke dargestellt Der Giergeschwindigkeitssensor ist mit einem Tempe- 
ratursensor 7 versehen, der die Sensortemperatur an eine Signalaufbereitungsschaltung 8 des Steuergerats 2 
Gbermittelt 

Das Steuergerat 2 enthalt auBerdem eine Rechenschaltung 9 und einen Giergeschwindigkeitsregler 10. Die 
Signalaufbereitungsschaltung 8 verarbeitet das Ausgangssignal des Giergeschwindigkeitssensors 1 in noch zu 
beschreibender Weise. Ihr Ausgangssignal ist die gemessene Ist-Giergeschwindigkeit ^FisUd- Sie wird Qber den 
negierenden Eingang eines Vergleichers 12 auf den Eingang des Giergeschwindigkeitsreglers 10 rttckgekoppelu 
Auf den Plus-Eingang des Vergleichers 12 gelangt der Sollwert der Giergeschwindigkeit M*So»l, der Ausgangssi- 
gnal der Rechenschaltung 9 ist In dieser werden, z. B. unter Zugrundelegen eines Fahrzeugs- Referenzmodells, 
folgende Signale verarbeitet: der Vorderachslenkwinkel &vm oder der Lenkradwinkel 8h,m und die Fahrzeug- 
Referenzgeschwindigkeit Vm, d. h. die tatsachlich von dem Kraftfahrzeug gefahrene GeschwindigkeiL 

Das Fahrwerk des Kraftfahrzeugs 4 setzt das durch den Aktor 3 zusatzlich aufgebrachte Giermoment in eine 
geanderte Ist-Giergeschwindigkeit (oder Gierrate) um, die von dem Giergeschwindigkeitssensor 1 gemes- 
sen und in ein entsprechendes elektrisches Signal U4« umgesetzt wird. Dieses vorzugsweise als elektrische 
Spannung ausgefuhrte elektrische Signal wird in dem elektronischen Steuergerat 2 aufbereitet und als gemesse- 
ne Giergeschwindigkeit M'isuM, d. h. als ein den Giergeschwindigkeits-Istwert reprasentierendes steuergeratein- 
ternes Signal, in dem Vergieicher 12 mit der Soll-Giergeschwindigkeit ^F'soH verglichen. Die Differenz A¥dieser 
beiden Werte gelangt als Regelabweichung zu dem Eingang des Giergeschwindigkeitsreglers 10. Dessen Aus- 
gangssignal — z. B. ein elektrischer Strom — steuert den Aktor 3. 

In Fig. 2 sind Kennlinien von in diesem Regelkreis verwendeten handelsOblichen Drehgeschwindigkeitssenso- 
ren dargestellt. Eine Nominalkennlinie 14 weist eine Steigung a^ 1 und einen Offsetwert — b a 1 auf. Eine 
zweite Kennlinie 15 weist eine gegenOber der Nominalkennlinie 14 geanderte Steigung auf, und eine Kennlinie 
16 weist eine gegenuber der Nominalkennlinie 14 geanderte Steigung und einen geanderten Offsetwert auf 
(Fig. 3). Das elektrische Ausgangssignal des Sensors Uv andert sich im wesentlichen linear mit der auf den 
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Sensor wirkenden Giergeschwindigkeit. Die Kennlinie eines solchen Sensors laBt sich folglich durch 
Formel beschreiben: 



=a l **¥ Jst -b*a~ l (i) 

Hierin ist a" 1 die Sieigung der Kennlinie und — h-a" 1 ihre Nullpunktsordinate, d. h. der Ausgangswert des 
Sensors bei Giergeschwindigkeit null (auch als Offset- Wert bezeichnet). Diese Werte sind aber nicht konstant. 
Die wesentlichen technischen ProbJeme insbesondere kostengiinstiger Giergeschwindigkeitssensoren fur Kraft- 
fahrzeuge bestehen zum einen darin, daB die GroBen a~ 1 und — b-a -1 stark von der Tempera tur beeinfluBt 
werden. Dies giit insbesondere fur sogenannte VSG-Sensoren (VSG = Vibrating Structure Gyros). Zum 
anderen streut der Verlauf der GroBen a und b uber der Temperatur seibst bei in Serie gefertigten Sensoren 
stark von Sensor zu Sensor. 

Beispiele fur die sensorabhangige Streuung der relativen Steigungsanderung d der Kennlinie sind in der 
Fig. 3a und Beispiele des streuenden Offsetwertes — b-a" 1 der Kennlinie sind in der Fig. 3b jeweils uber der 
Sensortemperatur aufgetragen, und zwar fur drei verschiedene Giergeschwindigkeitssensoren 20, 21 und 22. Die 
relative Steigungsanderung d ergibt sich aus folgender Formel: 



</ = — -1 , (ID 
a • c 

worin die GroBe c die eigentliche konstante nominelle Verstarkung des Sensors mit der Einheit Volt/(Grad/Se- 
kunde)darstellt. 

Die Streuungen unterworfene Temperaturabhangigkeit der KenngroBen a und b des Giergeschwindigkeits- 
sensors fuhrt damit zu unmittelbaren Streuungen des ausdem Regelkreis nach Fig. 1 resultierenden Fahrverhal- 
tens. Dabei machen sich beispielsweise Offset-Fehler des Sensors in dem scheinbaren Vorhandensein von 
Seitenwind bemerkbar. ' 

Bei bisherigen Giergeschwindigkeitssensoren ist es aus der Praxis bekannt, die Sensortemperatur zu erfassen 
und die Abhangigkeit der Kenniiniensteigung a" 1 und des Kennlinien -Offsets — b-a" 1 durch eine Nominal- 
kennlinie abzubilden. Hiermit ist zwar eine Tempera turkompensation der Kennlinieneigenschaften fur einen 
Normaisensor moglich, die sensorbedingte Streuung des Verlaufs von a" 1 und von -b-a" 1 kann jedoch dabei 
nicht erfaBt werden. 

Die genannten Probieme werden dadurch gelost, daB die sensorabhangige Temperaturverteilung der Sensor- 
kenniiniensteigung a 1 und des Sensor-Offsets — b-a" 1 in der hier beschriebenen Auswerteschaltung durch 
zusatzliche Auswertungen von Sensorsignalen, insbesondere der Drehzahldifferenz der Rader einer nicht ange- 
tnebenen Achse, fur den jeweiligen Giergeschwindigkeitssensor in dem Steuergerat adaptiert werden, d. h. in 
emer Art kontinuierlichem "Lernvorgang" verbessert werden. Dazu wird die Verarbeitung oder Auswertung der 
Signale des Giergeschwindigkeitssensors in zwei Bereiche oder gedankliche "Ebenen" aufgespahen : 

In einem sogenannten Regelzyklusbereich wird durch erste Auswertemittel in der Signalaufbereitungsschal- 
tung 8 — entsprechend dem aus Fig. 4 ersichtlichen Ablaufdiagramm eines Programmteils — ein steuergeratein- 
terner MeBwert fur die Giergeschwindigkeit nach folgender Beziehung berechnet: 



%«m =a M *U\ +b M (in) 
Hierin sind: 

U*i> ein gefilterter Wert des temperaturabhangigen Sensorsignals, 

aM eine interpolierte temperaturabhangige Steigung der inversen Sensorsignal- Kennlinie und 
bM ein interpoiierter temperaturabhangiger Nullpunktwert der inversen Sensorsignal-Kennlinie. 

Aufgabe dieser ersten Auswertemittel, die hier als Algorithmus realisiert sind, ist es, aus den elektrischen 
Signalen fur die Giergeschwindigkeit und einem elektrischen Signal Us fur die Temperatur des Sensorelements 
die aktuelle Fahrzeug-Giergeschwindigkeit *¥\ s um moglichst genau zu berechnen. Dazu wird das gefilterte Signal 
des Giergeschwindigkeitssensors 1 mit einem temperaturabhangig adaptierten Wert a M fur die Kenniinienstei- 
gung muitipliziert und danach um einen temperaturabhangig adaptierten Wert b M fur den Kennlinienoffset 
erganzt Es empfiehlt sich, das Signal des Giergeschwindigkeitssensors nach einem der allgemein bekannten 
Verfahren zu filtern, um stochastische Schwankungen des MeBsignals und den sich daraus ergebenden storen- 
den EinfluB auf den Regelkreis auszugleichen. 

Die Werte aM und bM werden aus einem Schreib-/Lese-Speicher 18 des Steuergerats 2 entnommen, der uber 
eine Leitung 19 mit der Signalaufbereitungsschaitung 8 verbunden ist In dem Speicher 14 sind diese Werte in 
Abhangigkeit von der Temperatur abgelegt. Der Speicher 15 muB auch beschrieben werden konnen, weil mit 
den weiter unten beschriebenen adaptiven Auswertemitteln die Tabellenwerte fur aM und bM mit fortschreiten- 
dem "Lernerfolg" des Steuergerates 2 immer wieder in den Arbeitsspeicher eingeschrieben werden mussen. Der 
Speicher 18 ist so ausgefuhrt, daB bei einem Abschalten der Spannungsversorgung des Steuergerats 2 die 
eingeschriebenen Tabellenwerte erhalten bleiben, d. h. er ist entweder als batteriegepufferter RAM- oder als 
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E 2 PROM-Speicher ausgefiihrt. 

Die erste Auswertung erfolgt innerhalb eines Zyklus des Regelkreises 5, indem der vorstehend beschriebene 
Algorithmus nach dern aus Fig, 4 erstchtlichen Ablaufdiagramm abgearbeitet wird: 

Nach dem Start werden in einem Schritt St die Signalspannung Uydes Giergeschwindigkeitssensors 1 und die 
5 Signalspannung Us des Temperatursensors 7 gemessen. 

In einem Schritt S2 werden diese beiden Signalspannungen gefiltert und damit die gefilterten Werte U*^ und 
U*agewonnen. 

In einem Schritt S3 wird der zugehorige Wert aM aus den in der Tabelle des Speichers 18 abgelegten Werten 
aM(U*3) interpoliert. 

10 In einem Schritt S4 wird der zugehorige Wert bM aus der in dem Speicher abgelegten Tabelle der Werte 
dm(U*s) interpoliert. 

In einem Schritt S5 wird der MeBwert der Ist-Giergeschwindigkeit gemaB der Gleichung (III) einschliefilich 
der beschriebenen Korrekturen berechnet. Damit ist das Ende desTeilprogramms erreicht 

Zweite Auswertemittel der Signalaufbereitungsschaltung 8 arbeiten in einer sogenannten Adaptionsebene, sie 
15 brauchen nicht reglerzyklussynchron zu verlaufen. Ihre Aufgabe ist es, die tatsachlichen, fur den jeweiligen 
Sensor spezifischen Verlaufe der Kennliniensteigung a und des Sensor-Offsets b in Abhangigkeit von der 
Temperatur des Giergeschwindigkeitssensors 1 zu ermitteln und die ermittelten Werte in die erwahmen Tabel- 
len in dem Speicher 18 des Steuergerats 2 zu speichern. Diese zweiten Auswertemittel fuhren somit eine 
Adaption — die auch als Identifikation bezeichnet wird — durch, die nun anhand des Ablauf- oder FluBdia- 
20 gramms von Fig. 5 erlautert wird: 

Zu einem Abtastzeitpunkt k erfolgt der Start der Adaption der Kenniinienparameter a und b. Voraussetzung 
fur die Ermittlung der tatsachlichen Werte a und b ist das Vorhandensein eines zumindest zeitweise giiltigen 
MaBes der tatsachlichen Giergeschwindigkeit des Fahrzeugs. Diese tatsachliche Giergeschwindigkeit oder 
Gierrate wird als Referenzgiergeschwindigkeit Hfef bezeichnet. Eine mindestens zeitweise plausible Information 
25 Qber die Referenzgiergeschwindigkeit ist durch die Drehzahlen der Rader einer nicht angetriebenen Achse des 
Kraftfahrzeugs gegeben. Diese Raddrehzahlen sind in der Regel — z. B. fur eine ABS- oder eine ASR-Regelung 
— in dem Steuergerat 2 bereits vorhanden. Im folgenden bezeichnen vi und v r die Radgeschwindigkeiten des 
linken bzw. rechten Rades dieser nicht angetriebenen Achse. 

In einem Schritt SI 1 werden die Radgeschwindigkeiten vi und v r gemessen. Um die Einflusse von unterschied- 
30 lichen Reifenabrollumfangen auszugleichen, wird ein sogenannter Radabgleich nach einem der allgemein be- 
kannten Verfahren durchgefiihrt. 

In einem Schritt SI 2 wird die Referenzgiergeschwindigkeit ^ref aus den gemessenen Raddrehzahl werten vi 
und v r errechnet Dies kann z. B. nach folgender einfacher Formel erfolgen: 

35 




(IV) 



40 wobei Ispurw den Abstand der beiden Radaufstandspunktzentren der Rader der nicht angetriebenen Achse 
bezeichnet 

Da diese Formel nur einen beschrankten Gultigkeitsbereich hat, wird in dem Schritt SI 2 zusatzlich ein 
GQItigkeitswert G( V re f) mitberechnet, der ein kontinuierliches MaB fur die Gultigkeit der berechneten Refe- 
renzgiergeschwindigkeit darstellt, z. B.: 

45 

GC¥ n j)^ 0 bedeutet: 4^ ist vollstandig nicht gultig 
G Ci , rr/)= 1 bedeutet: 4^ ist vollstandig gultig 

G( *F re f) ist abhangig von dem Fahrzustand des Kraftfahrzeugs. So weist der nach der Gleichung (IV) berechnete 
Wert von M'ref Fehler auf, wenn 

— das Fahrzeug beschleunigt oder verzogert, 

55 — gesteuerte Giervorgange (z. B. Lenken der Hinterachse oder asymmetrisches Bremsen) gerade aktiv 

sind oder 

— das Fahrzeug auf einer stark unebenen Fahrbahn fahrt. 

Die Berechnung von G( HVef) muB daher diese fahrzustandsabhangigen Parameter verarbeiten. Hierzu ist 
eo besonders ein nach der Fuzzy- Logik arbeitendes Verfahren geeignet, und zwar mit folgender Regelbasis: 

Regel 1: 

Default: G^ref) = gOltig 
65 Regel 2: 

If (Beschleunigung = nicht_klein)oder(Verzogerung = nicht_k^ n ) 
dann G( Vref) = nichtgultig 
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Regel 3: 

If(Hinterradlenkwinkel = nicht_klein)oder(asymmetrisches Bremsen) = aktiv) 
dannG{4Vef) = nichtgultig 

Regel 4: 

If (gefiherte Streuung von v» = groS) oder (gefilterte Streuung von v r groB) 
dann 

G( *rW) = nicht gultig 

Hierin bedeutet "Default", daB wenn alle anderen Regel nicht giiltig sind, die vorliegende Folgerung wirksam 
wird. 

Gefilterte Werte fur die stochastisch streuenden Raddrehzahlsignale konnen z. B. durch eine bekannte 
PT1 -Glattung des Betragswertes der zeitlichen Ableitung der Raddrehgeschwindigkeiten |v| gewonnen werden. 

In einem Schritt SI 3 wird mit einem vorgegebenen Schrankenwert e( *Fref) entschieden, ob tatsachlich der 
aktuell berechnete Wert ^ref sowie der aktuell gemessene und gefilterte Wert U**p zur weiteren Identifikation 
von a und b herangezogen werden konnen. 1st 

g(4v> > 6(4%,), 

dann werden in einem Schritt S14 die Werte ¥ re f und U*^ in HVeteuitig giiltig, bzw. US^uig umbenannt und fur 
eine Identifikation in einem Schritt SI 5 als Eingangssignale bereitgestellL Aus diesen Eingangssignalen werden 
die Parameter a und b identifiziert und es werden analog zu dem Schritt SI 3 zugehorige Gultigkeitswerte G(a) 
und G(b) berechnet Die Berechnung wird wie folgt durchgefiihrt: 

wobei k die Nummer des aktuellen Abtastzeitpunkts ist und n selbsttatig so angepaBt wird, daB 

— eine numerisch gunstig auszuwertende Differenz im Nenner der Formel fur a entsteht und 

— eigendynamische Vorgange im Giergeschwindigkeitssensor selbst abgeschlossen sind. 

Die Gultigkeitswerte G(a) und G(b) werden zweckmaBtgerweise mit der folgenden Fuzzy- Regel basis ermit- 
telt: 

Regel 1 : 
Default: 

G(a) = nichtgultig 
G{b) = nichtgultig 

Regel 2: 

If (|U*s(k + n)-U*s(k)J - klein)und(|Nennerdifferenz| = groB) 
dannG(a) = giiltig, G(b) = gultig. 

Die nachfoigenden Schritte S16, SI 7 und S18 dienen dazu, die Stutzstellenwerte aM(U*a) sowie bNi(U*s) nur 
dann durch die neuen identifizierten Werte a und b zu ersetzen (Schritt 19) wenn: 

— die aktuelle Sensortemperatur 3 sich tatsachlich 'In der Nahe" eines Stutzstellenwertes S\ befindet 
(Schritt SI 5) und 

— die Gultigkeitswerte G(a) und G(b) fur die identifizierten Werte a und b groBer als vorgegebene 
Schranken e(a) und e(b) (Schritt 1 7) sind und 

— sich die neu identifizierten Werte a und b an der Stiitzsteile Q\ uberhaupt von den bisher abgespeicherten 
Tabellenstutzstellen a M (U*0i) bzw. DM(U*ei) deutlich unterscheiden (Schritt SIS). 

Der Ietztgenannte Schritt SI 8 ist deshalb von besonderer Bedeutung, da die neu identifizierten Stutzstellen- 
werte bei einem Ausschalten der Zundung und damit der Versorgungsspannung fur das Steuergerat in einem 
Speicher — z. B. in einem E 2 PROM — gesichert werden mussen. Speicherzellen eines soichen Speichers sind nur 
maximal 1 0 000 bis 1 00 OOOmal beschreibbar. 

Resumierend werden bei der Auswertung nach Fig. 5 folgende Vorgange abgearbeitet: In den Schritten SI 1 
bis S14 werden die Referenzgiergeschwindigkeit und der zugehorige Istwert des Sensorsignals bei der 
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aktuellen Temperatur S ermittelt. In dem Schritt SI 3 wird festgelegt, daB bei gultiger Referenzgiergeschwmdig- 
keit die Werte ubernommen werden. In dem Schritt S17 wird festgestellt, ob gultige Idenufikationen fur die 
Werte a und b vorliegen. In dem Schritt S18 wird festgestellt, ob Abweichungen der identifizierten Parameter a 
und b groBer als vorgegebene Schwellen bezuglich der bisher gespeicherten Tabellen werte sind. Falls ja werden 
a und b als neue Tabellenwerte ubernommen. Damit ist das zu den zweiten Auswertemitteln gehorende 
Programm an seinem Ende angelangt. 

Patentanspriiche 

t. Schaltungsanordnung zum Auswerten der Signale eines Giergeschwindigkeitssensors in einem Regel- 
kreis (51 insbesondere fur eine Fahrstabilitatsregelung in einem Kraftfahrzeug (4), mit einem Temperatur- 
sensor (7) zum Kompensieren der Temperaturabhangigkeit des Sensorsignals, dadurch gekennzeichnet, 

daBsieaufweist: , _ . . . 

- erste Auswertemittel, mit denen aus den elektrischen Signalen des Giergeschwmdigkeitssensors (1) 
und des Temperatursensors (7) die augenblickliche Giergeschwindigkeit berechnet wird, und 

— zweite Auswertemittel, mit denen in Abhangigkeit von der Temperatur sensorspezifische Kennh- 
nienparameter (a, b) des Giergeschwindigkeitssensors (1) ermittelt werden. 

2. Schaltungsanordnung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB durch die ersten Auswertemittel 
innerhalb eines Regelzyklus ein MeBwert fur die Giergeschwindigkeit nach folgender Beziehung berechnet 
wird: 

worin: 

U*y ein gefilterter Wert des temperaturabhangigen Sensorsignals, 

aM eine interpolierte temperaturabhangige Steigung der inversen Sensorsignal-Kennlinie und 

bM ein interpolierter temperaturabhangiger Nullpunktwert der inversen SensorsignaMCennlinie sind. 

3. Schaltungsanordnung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB durch die zweiten Auswertemittel 
die Kennlinienparameter (a ~ 1 , — b ♦ a ~ ! ) des Giergeschwindigkeitssensors adaptiv ermittelt werden. 

4. Schaltungsanordnung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB eine Referenzgiergeschwmdigkett ( 
❖ref) aus gemessenen Raddrehzahlwerten vi und v r nach folgender Formel berechnet wird: 

spur* 

wobei Ispurw den Abstand der beiden Radaufstandspunktzentren der Rader der nicht angetriebenen Achse 

bezeichnet . - . - / ». \ c- ^- 

5. Schaltungsanordnung nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, daB ein Giiltigkeitswert ( H^f) fur die 
Ref erenzgiergesch windigkei t G( MVf) mit einer Fuzzy- Regelbasis berechnet wird. 

6. Schaltungsanordnung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB das aufbereitete Ausgangssignal 
des Giergeschwindigkeitssensors (1) auf den Eingang eines Giergeschwindigkeitsreglers (10) ruckgekoppelt 
wird. 

7. Schaltungsanordnung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB eine Referenz-Giergeschwindigkeit 
( *ref) aus den gemessenen Raddrehzahlwerten einer nicht angetriebenen Kraftfahrzeugachse berechnet 

8. Schaltungsanordnung nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, daB gefilterte Werte fur die stochasdsch 
streuenden Raddrehzahlsignale durch Glattung des Betragswertes der zeitlichen Ableitung der Raddrehge- 
schwindigkeiten (|v|) gewonnen werden. 

Hierzu 3 Seite(n) Zeichnungen 



6 



4340719A1 I > 



Leerseite 



vlSDOClD: <DE 43407 19A1_I_> 



2EICHNUNGEN SEITE 1 



Nummer: 
Int. CI. 6 : 

Offenlegungstag: 



DE 43 40 719 A1 
G 01 P 3/44 

1. Juni 1995 



W 5 ^ 



Fahrzeug- 
Referenz- 
modeU 

IT" 



n figi 



18 

-4- 



RAM 



*Ist, 



Gierraten- "*"T 
rcgler ~y 

M 1 0 V V 



Aktuatorf' 



•fa 



Kraftfahrzeug 



T 



19 



_E 



Signalaof- 
bereitung 



Elektronisches Steuergerat 



4 



ML 



Gierraten- 
sensor 



Temperatur 



FIG*. 



2 



Start 



Ende 



-SI 



-S2 



-S3 



•S5 



508 022/420 



<DE 43407 19A1_I_> 



ZEICHNUNGEN SEITE 2 

Nummer: DE 43 40 719 A1 

Int. CL 6 : G 01 P 3/44 

Offenlegungstag: 1. Juni 1995 





5DOCID: <DE 43407 19A1J_> 



Nummer: 
Int. CI. 6 : 

Offenlegungstag: 



DE 43 40 719 Af 
G 01 P 3/44 

1. Juni 1995 




NSDOCID: <DE 43407 19A1J_> 



